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A method of determining the position of 
unmanned mining vehicles. According to the 
method, control marks are provided in the mine, 
for positioning mining vehicles in production use 
by means of a marking device, such as a paint 
sprayer (14), provided in a specific measuring 
vehicle (3). The invention also relates to a 
measuring vehicle that is unmanned and 
comprises measuring means for measuring a 
mine and also a marking device for providing a 
mine gallery with control marks. 
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Jarjestely miehittamattomien kaivosajoneuvojen paikan maa- 
rittamiseksi 

KeksinnOn kohteena on menetelma miehittamattomien kaivosajo- 
5 neuvojen paikan maarittamiseksi, jonka menetelman mukaan mitataan louhitut 
kaivoskaytavat miehittamattdman mittausajoneuvon avulla ja kaytetaan mit- 
taustietoa kaivosajoneuvon ohjaamisessa. 

Edelleen keksinnon kohteena on mittausajoneuvo, joka kasittaa lii- 
kuteltavan alustan, ohjauslaitteet sen ajamiseksi kaivoksessa miehittamatto- 
10 masti kaivoksen operoitavan osuuden ulkopuolelle sovitetusta ohjaushuonees- 
ta, tietoliikenneyksikCn ohjaus- ja mittaustiedon vaiittamiseksi ohjaushuoneen 
ja ajoneuvon valilla seka ainakin yhden mittauslaitteen, jolla kaivoskaytava mi- 
tataan, 

Kaivokset suunnitellaan niin, etta kalliossa oleva malmi saadaan 

15 hyodynnettya mahdollisimman tehokkaasti ja etta louhinta on tehokasta. Niin- 
pa kaivoksesta tehdaan louhintasuunnitelma ja kartta, jonka mukaan kaivos- 
kaytavat tehdaan. Mm. kaivoskaytavien maara, pituus, suunta, kaltevuus, pro- 
fiili jne. maaritetaan etukateen. Varsinainen malmin louhinta tapahtuu kovassa 
kivessa mm. niin, etta kallioon porataan ns. viuhka, jossa on tarvittava maara 

20 poraussuunnitelman mukaisia reikia, jotka sitten panostetaan rajahdysaineella. 
Tunnelin tekeminen sita vastoin etenee ns. katkoissa. Tarkoituksena on irrot- 
taa rajayttamaiia kalliosta halutun suuntainen ja syvyinen osa, seka edelleen 
pyritaan muodostamaan sopivan kokoisia lohkareita, joiden kasittely onnistuu 
esimerkiksi kaytavaan ajettavalla lastausajoneuvolla. Jotta kaivoskaytavien 

25 suunta ja mitoitus saadaan pysymaan suunniteltuina, taytyy kaivoskaytavissa 
tietyin vaiiajoin suorittaa tarkistusrnittauksia. Perinteisesti mittaukset kaivok- 
sessa on tehty manuaalisesti. Tailoin mittamiehet kayvat mittaamalla maarit- 
tamassa tunnelin oikean suunnan ja vastaavasti malmin louhinnassa maarit- 
tamassa seuraavan porattavan viuhkan paikan esimerkiksi laseriin perustuvaa 

30 etaisyysmittausta kayttaen. Manuaalinen mittaaminen on kuitenkin hidasta ja 
lisaksi tyoskentely kaivoksessa saattaa olla vaarallista. Suoritettujen mittaus- 
ten jaikeen merkitaan paikoitusmerkit, tavallisesti maalilla, kaivoskaytavan sei- 
niin. Kallionporauslaite paikoitetaan taiiein merkin kohdalle esimerkiksi julkai- 
suissa US 4,586,571 esitetylia tavalla. Kallionporauslaitteeseen on tailSin sovi- 

35 tettu kiinteasti sen sivuille osoittavat valoniahteet, esimerkiksi laserit, jolloin 
kallionporauslaite asetellaan porattavan viuhkan kohdalle niin, etta valonlah- 
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teiden valokiilat kohdistuvat kaivoskaytavan seinissa oleviin merkkeihin. Vaih- 
toehtoisesti paikoittaminen tehdaan AU-julkaisun 700 301 mukaisesti. Tarkoi- 
tus on varmistua siita, etta malmin louhinta jatkuu louhintasuunnitelman mu- 
kaisesti. 

5 Edelleen tunnetaan jarjestelyita, joissa kaytetaMn hyvaksi kaytavaan 

kiinteasti sovitettua laseria eli ns. tunnelilaseria ja kaivosajoneuvoon sovitettua 
prismaa/tahtainta tai kaivosajoneuvoon sovitettua laseria ja vastaavasti kai- 
voskaytavaan ennalta maarattyihin paikkoihin kiinteasti asennettuja kiintopis- 
teita, kuten heijastimia. Nama ratkaisut edellyttavat kuitenkin aina kiintean inf- 

10 rastruktuurin rakentamista kaivokseen. Edelleen mainitut jarjestelmat ovat 
herkkia erilaisille hairioille, jonka vuoksi niiden luotettavuus vaativissa kaivos- 
olosuhteissa on kyseenalainen. 

Jo lahitulevaisuudessa kaivoksissa yha enemman otetaan kayttSOn 
miehittamatOnta tuotantoa. TailGin kyseeseen tulevat ns. teleoperoidut kallion- 

15 porauslaitteet, lastausajoneuvot ja muut kaivosajoneuvot, joita voidaan ohjata 
ulkopuolisesta, esimerkiksi maan paailisesta ohjaushuoneesta mm. videoka- 
meroiden avulla. Edelleen kaivosajoneuvojen ajamisessa voidaan hyodyntaa 
sinansa tunnettua ns. inertianavigointilaitetta, jonka toiminta perustuu maan 
vetovoimakenttiin. Tallainen inertianavigaattori on muutoin kayttokelpoinen ja 

20 tarkka laite, mutta sen haittana on korkea hinta. 

Taman keksinnon tarkoituksena on saada aikaan uudenlainen rat- 
kaisu miehittamattomien kaivosajoneuvojen paikan maarittamiseksi kaivoskay- 
tavassa. 

Keksinnon mukaiselle menetelmalle on tunnusomaista se, etta teh- 
25 daan kaivoskaytaviin ohjausmerkkeja, joita kaytetaan kaivosajoneuvon ohjaa- 
misessa, ja etta merkitaan ohjausmerkit mittausajoneuvossa olevalla merkinta- 
laitteella. 

Edelleen on keksinnCn mukaiselle mittausajoneuvolle tunnusomais- 
ta se, etta mittausajoneuvo kasittaa merkintaiaitteen ohjausmerkkien merkit- 
30 semiseksi kaivoskaytavaan muiden kaivosajoneuvojen ohjausta ja paikan 
maarittamista varten. 

Keksinnon olennainen ajatus on, etta kaivoskaytavan kartoitukseen 
kaytettyyn teleoperoituun mittausajoneuvoon on sovitettu merkkauslaite, jolla 
merkitaan muita kaivosajoneuvoja varten ohjausmerkkeja kaivoskaytavaan. 
35 Tailoin tuotantokaytossa olevien teleoperoitujen ja taysin automaattisten kal- 
lionporauslaitteiden ja lastausajoneuvojen ohjauksessa hyodynnetaan naita 
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merkkeja. Edelleen on keksinnOn edullisen sovellutusmuodon olennaisena 
ajatuksena se, etta ohjausmerkit maalataan kaivoskaytavan seinapintoi- 
hin/kattoon mittausajoneuvoon sovitetuilla maaliruiskuilla. 

Keksinnon etuna on, etta itse kaivokseen ei tarvitse miehittamatto- 
5 mien ajoneuvojen ohjausta varten rakentaa kiinteaa infrastruktuuria. Tailoin 
kaivoksen investointikustannukset voivat olla alernmat. Edelleen tuotannossa 
kaytettavia kaivosajoneuvoja ei ole vaittamatOnta varustaa mittaus- ja paikan- 
nusvaiineilia, kuten inertianavigointilaitteilla ja vastaavilla, vaan herkat ja kalliit 
mittauslaitteet ovat sovitettuna erilliseen mittausajoneuvoon. Keksintd myos 
10 nopeuttaa louhintaa, silia toimintaa miehittamattomassa kaivoksessa ei tarvit- 
se merkkien asentamisen vuoksi keskeyttaa, silla merkkaus tehdaan turvalli- 
sesti miehittamattfiman teleoperoidun mittauslaitteen avulla. Mittausajoneuvon 
varustaminen keksinnfin mukaisella merkintakalustolla, esimerkiksi maaliruis- 
kuilla, on suhteellisen yksinkertaista, eika siita aiheudu merkittavia lisakustan- 
15 nuksia. Merkintaiaitteistolla voidaan kaivoskaytavaan merkita samalla myos 
paikkatietoja, joita kaytetaan hyvaksi kaivosajoneuvon ohjaamisessa. Itsenai- 
sesti ohjautuvassa kaivosajoneuvossa on lukulaite paikkatiedon lukemista var- 
ten, jolloin ajoneuvon ohjaus ja asemointi voi tapahtua automaattisesti. 

Keksintoa selitetaan tarkemmin oheisissa piirustuksissa, joissa 
20 kuvio 1 esittaa kaavamaisesti osaa eraasta kaivoksesta ylhaaita- 

pain nahtyna ja kuvio 2 perspektiivisesti erasta kaivoskaytavaa, 

kuvio 3 esittaa kaavamaisesti ja ylhaaltapain nahtyna erasta kai- 
voskaytavaan paikoitettua kallionporauslaitetta, 

kuvio 4 esittaa kaavamaisesti ja sivultapain nahtyna erasta keksin- 
25 non mukaista mittausajoneuvoa kaivoskaytavassa, 

kuvio 5 esittaa kaavamaisesti ja sivultapain nahtyna erasta lastaus- 
ajoneuvoa, ja 

kuviot 6 ja 7 esittavat kaavamaisesti vieia eraita sovellutuksia. 
Kuviossa 1 esitetty kaivoksen osa kasittaa ennalta tehdyn louhinta- 
30 suunnitelman mukaisesti louhittuja kaivoskaytavia 1 seka huoltokaytavan 2. 
Kuvioon on katkoviivalla 1 ' merkitty louhintasuunnitelman mukaiset, viela lou- 
himattomat kaivoskaytavat ja niiden osat Kaivos on sinallaan alan ammattj- 
miehelle taysin tuttu, joten sita on tarpeetonta kasitelia tassa tarkemmin. Mie- 
hittamattomaan kaivokseen kuuluu maan paaile tai muualle varsinaisen ope- 
35 rointipaikan ulkopuolelle, hyviin olosuhteisiin sijoitettu ohjaushuone 1a, josta 
kaivoksessa olevia miehittamattfimia kaivosajoneuvoja ohjataan. Ohjaushuo- 
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neesta on talloin yhteys langattoman tiedonsiirron avulla kaivosajoneuvoille. 
Kaivosajoneuvoilta valitetaan ohjaushuoneeseen mm. videokuvaa ja mittaus- 
tietoa erilaisilta kaivosajoneuvoon sovitetuilta mittausvalineilta ja vastaavasti 
ohjaushuoneesta lahetetaan ohjaustietoa kaivosajoneuvoille. Kuviossa on 
5 esimerkin vuoksi esitetty mittausajoneuvo 3, kallionporauslaite 4 seka lastaus- 
ajoneuvo 5. 

Miehittamattomassa kaivoksessa kaytetaan siis erityista teleoperoi- 
tua mittausajoneuvoa 3, joka on varustettu tarvittavilla mittausvaiineilla. Mit- 
tausajoneuvon avulla mitataan kaivos tai sen halutut osat, jolloin ohjaushuo- 

10 neessa olevien tietokoneiden avulla voidaan muodostaa digitaalinen kartta to- 
teutuneesta kaivoksesta ja verrata sita kaivoksen louhintasuunnitelmaan. Nain 
kaivoksen todellinen tila saadaan paivitettya ja mahdollisiin poikkeamiin voi- 
daan ajoissa puuttua. Mittausajoneuvossa on esimerkiksi inertiamittauslaite 
seka ultraaaniskannerit, joiden vaiittaman tiedon perusteella kaivoksesta voi- 

15 daan luoda kolmiulotteinen digitaalinen kartta. Mittausajoneuvo on esitetty tar- 
kemmin jaijempana kuviossa 4. Keksinnon ajatuksen mukaan mittausajoneu- 
voon on sovitettu merkintalaite ohjausmerkkien tekemiseksi muita kaivosajo- 
neuvoja varten kaivoskaytaviin: kaivoskaytavan seiniin ja/tai kattoon. Tata on 
havainnollistettu kuviossa 2, jossa tunneli kasrttaa paikoitusmerkit 6a - 6c. 

20 Tassa tapauksessa merkit ovat kallion pintaan maalattuja ympyroita. Edelleen 
on kuviossa nahtavissa panostettavat porareiat 7. 

Kuviossa 3 on esitetty ylhaaitapain nahtyna miehittamaton kauko- 
ohjattu kallionporauslaite 4, jonka alustalle, sen kummallekin sivulle, on sovi- 
tettu kiinteasti valoniahteet 8a ja 8b kuten laserit, jotka osoittavat kohtisuoraan 

25 sivulle kallionporauslaitteen keskiakseliin nahden. Kallionporauslaitteessa voi 
lisaksi olla kaivoskaytavan kattoon ja/tai kaivoskaytavan peraseinaan osoitta- 
vat valoniahteet 8c kallionporauslaitteen kallistuskulman maarittamiseksi, seka 
edelleen laitteen poikittaisen siirtyman maarittamiseksi kaivoskaytavassa. 
Kayttaja ajaa kallionporauslaitteen operoitavaan kaivoskaytavaan kauko- 

30 ohjatusti kayttaen apunaan kaivosajoneuvoon sovitetulta videokameralta 9a 
vaiitettya kuvaa. Kayttaja nakee eteen ja sivuille suunnattujen videokameroi- 
den 9a - 9c avulla valoniahteiden 8a - 8c lahettamat valokiilat kaytavan sivu- ja 
paatyseinassa ja niiden antaman tiedon perusteella ajaa kallionporauslaitteen 
niin, etta valokiilat osuvat paikoitusmerkkeihin. Vaihtoehtoisesti voi kallionpo- 

35 rauslaitteessa olla muunkinlaiset tahtainvaiineet, joilla sen asemaa paikoitus- 
merkkeihin nahden voidaan tarkkailla. Esimerkiksi AU-julkaisussa 700 301 on 
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esitetty kallionporauslaite, jossa aiemmin mainitut kohdistusvalot on korvattu 
videokameralla tai vastaavalla optisella jarjestelmalia. Kaivosajoneuvon pai- 
koittamiseksi tarkasti riittaa, etta ajoneuvon asema maaritetaan kolmen paikoi- 
tusmerkin suhteen. Kaivosajoneuvon absoluuttinen kallistuskulma pituus- ja 
5 poikittaisakselinsa suhteen voidaan maarittaa yksinkertaisesti sahkOisesti luet- 
tavien libellien tai vastaavien vaaituslaitteiden avulla. Kaivosajoneuvo ajetaan 
pystysuunnassa oikeaan asentoon esimerkiksi hydraulisten tukijalkojen avulla. 

Kuviossa 3 on vieia esitetty toiset valoniahteet 8a' ja 8b' seka toiset 
kamerat 9b 'ja 9c' kallionporauslaitteen peraosassa, jolloin samoja paikoitus- 

10 merkkeja voidaan hyodyntaa useamman kuin yhden katkon poraamisessa. 
Talloin mittausajoneuvolla tehtavien mittauskertojen valia kaivoskaytavassa 
voidaan pidentaa. 

Kuviossa 4 on esitetty mittausajoneuvo, joka kasittaa itsenaisesti lii- 
kuteltavan alustan, alustalle sovitetut ohjausvaiineet seka edelleen vaiineet 

15 mittausajoneuvon ja ohjaushuoneen vaiilla tapahtuvaa tiedonsiirtoa varten. 
Mittausajoneuvossa on edelleen ainakin yksi kaantyvasti sovitettu videokame- 
ra 10, jonka kuva vaiitetaan ohjaushuoneeseen. Ajoneuvon ajaminen kaivok- 
sessa tapahtuu paaasiassa videokameran kuvan perusteella. Kaivosta mita- 
taan ajoneuvoon sovitetun inertiamittalaitteen 11 ja ainakin yhden skannerin 

20 12 avulla. Inertiamittalaitteelta saadaan jatkuvaa paikkatietoa mittausajoneu- 
von asemasta kaivoksessa. Ultraaani- tai vastaavien skannereiden avulla mi- 
tataan kaivoskaytavan muotoa. Mittaustulokset vaiitetaan ajoneuvossa olevan 
tietoliikenneyksikfln 13 avulla jarjestelman ohjaushuoneeseen, jossa tuloksia 
voidaan kasitelia tietokoneella. Mittausajoneuvon avulla voidaan tehda mitta- 

25 uksia aina, kun siihen esiintyy tarvetta. Tavallisesti sen jaikeen, kun lohkareet 
on rajaytetty irti ja kuljetettu lastausajoneuvolla pois kaivoskaytavasta, ajetaan 
mittausajoneuvo kyseiseen kaytavaan ja mitataan syntyneen kaytavan uusi 
osuus. Nain paivitetaan kaivoksen ohjausjarjestelma. 

Kuviossa 4 esitetty ohjausmerkki 6 kasittaa kohdistusmerkin 6', jo- 

30 hon paikoitettavan kallionporauslaitteen yhteyteen jarjestetty tahtaysmerkki tai 
valokitla kohdistetaan. Kohdistusmerkki on yksinkertaisimmillaan kallion pin- 
taan maalattu risti. Merkki voi vaihtoehtoisesti olla esimerkiksi kuvioissa 2 ja 5 
esitetylia tavalla ympyra. Kun valokiila osuu ympyran rajoittaman pinnan si- 
saan, on kaivosajoneuvo paikoitettu riittavaiia tarkkuudella oikeaan asentoon. 

35 Kuten kuvioista 4 ja 5 nahdaan, ohjausmerkki voi kasittaa kohdistusmerkin li- 
saksi myos muuta kaivosajoneuvojen ohjauksessa tarpeellista informaatiota. 
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(Main ollen sen yhteydessa voi olla tunniste, esimerkiksi kallion pintaan maalat- 
tu juokseva numerointi, jolloin jarjestelman ohjaushuoneessa oleva kayttaja 
nakee varmuudella videokuvasta, mista merkista kulloinkin on kyse. Edelleen 
merkin yhteyteen voidaan merkita paikkatietoja 6", kuten esimerkiksi korkeus- 
5 asema tai koordinaatit. Tunniste- ja paikkatiedot voidaan merkita myos koodi- 
na, jotka luetaan kaivosajoneuvossa olevan lukijan avulla. Esimerkiksi kuvion 
5 mukainen viivakoodi soveltuu tahan tarkoitukseen hyvin, silla se voidaan lu- 
kea koneeliisesti kaivosajoneuvon optisen lukulaitteen, kuten skannerin tai ras- 
terikameran avulla. Paikoitusmerkit voidaan maalata mittausajoneuvoon sovi- 
10 tettujen ruiskujen 14 avulla. Vaikka paikoitusmerkkien maalaaminen onkin yk- 
sinkertainen ja halpa keino, voidaan merkitseminen jarjestaa muullakin tapaa, 
joista mainittakoon esimerkiksi varikuulien ampuminen seka lahettimeen pe- 
rustuvat paikoitusvaiineet. Viimeksi mainitussa tapauksessa lukulaite on sopi- 
va vastaanotin. 

15 Kuviossa 5 on esitetty lastausajoneuvo 5, jolla lohkareet kuljetetaan 

tai lastataan kuljetettaviksi pois kaivoskaytavasta. Tallaisessa ajoneuvossa on 
mydskin videokamera 10, jolla valitetaan kuvaa kaivoksesta ohjaushuonee- 
seen. Edelleen lastausajoneuvo kasittaa lukulaitteen 12, jolla kaivoskaytavan 1 
ja lastattavan lohkarekasan 15 muodot luetaan. Mittausajoneuvolla tehtyja 

20 merkkeja 6 voidaan kayttaa hyvaksi lastausajoneuvon paikan maarityksessa. 
Videokameran antamasta kuvasta kayttaja nakee kaytavan seinissa olevat 
kohdistusmerkit 6' ja niiden yhteydessa olevat tunniste ja/tai paikkatiedot 6". 

Edelleen voidaan paikoitusmerkit lukea automaattisesti kaivosajo- 
neuvon lukulaitteen, kuten laseriskannerin avulla, jolloin ajoneuvon ohjaus voi 

25 tapahtua merkeissa olevan paikkatiedon avulla my6s taysin automaattisesti. 
Merkkien lukeminen voi tapahtua myos rasterikameran tai videokameran ja 
siihen kytketyn kuvankasittelyohjelman avulla. Merkeista luettu tieto muutetaan 
sahkoisiksi signaaleiksi, jotka syfitetaan kaivosajoneuvon ohjausyksikdlle 19 
ohjausparametreiksi. 

30 Kuvioissa 6 ja 7 on viela esitetty eras soveilutus, jossa ohjausmerkit 

kasittavat kaivoskaytavan seinapintoihin ja/tai kattoon mittausajoneuvon maa- 
laamat merkkijonot 16. Kaivosajoneuvoa voidaan ajaa tailaista merkkijonoa 
pitkin joko ohjaushuoneesta videokameran avulla tai kaivosajoneuvo lukee it- 
senaisesti merkkijonon ja seuraa sita. Kaivokseen voidaan merkita erilaisia 

35 ajolinjoja, esimerkiksi kayttaen yhtenaista/katkonaista merkkijonoa, yhdistellen 
erilaisia merkkijonoja kuvion 7 tapaan, kayttamalia merkinnassa erilaisia vareja 
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ja heijastavia materiaaleja jne. Merkkijonoon 16 voidaan merkita paikoitus- 
merkki 17, esimerkiksi poikittainen viiva. Samoin merkkijonon yhteydessa voi 
olla tunniste/paikkatietoja 18. 

Piirustukset ja niihin liittyva selitys on tarkoitettu vain havainnollis- 

5 tamaan keksinnon ajatusta. Yksityiskohdiltaan keksintS voi vaihdella patentti- 
vaatimusten puitteissa. Niinpa kaivosajoneuvossa voi olla kiinteiden valineiden 
asemesta kaantyva valonlahde ja kamera, joilla kummallakin on ennalta mSa- 
ratyt kSantoasemat kaivosajoneuvon rungon suhteen. TallOin ne voidaan 
kaantaa tarkkaan oikeaan asentoon ajoneuvon molemmille sivuille, suoraan 

10 eteen ja tarvittaessa kohtisuoraan ylos kattoon. Nain ollen kuvioissa 3 esitet- 
tyyn ratkaisuun verrattuna riittaa yksi valonlahde ja yksi kamera per kaivosajo- 
neuvo. Vastaavalla tavalla voivat maaliruiskut tai vastaavat merkintalaitteet ol- 
la monipuolisesti liikuteltavia ja ohjattuja. Edelleen voi ohjausjarjestelma kasit- 
taa valineet, jotka ottavat huomioon porauksen suuntauksessa mahdolliset po- 

15 rausalustan poikkeamat paikoitusmerkkien maarittelemasta tarkasta asennos- 
ta ja maarittelevat kompensoidut poraussuunnat. 



8 



Patenttivaatimukset 



110806 



1. Menetelma miehittamattomien kaivosajoneuvojen paikan maarit- 
5 tamiseksi, jonka menetelman mukaan mitataan louhitut kaivoskaytavat miehit- 

tamatteman mittausajoneuvon (3) avulla ja kaytetaan mittaustietoa kaivosajo- 
neuvon ohjaamisessa, t u n n e 1 1 u siita, etta tehdaan kaivoskaytaviin ohjaus- 
merkkeja {6a - 6d), joita kaytetaan kaivosajoneuvon ohjaamisessa, ja etta 
merkitaan ohjausmerkit (6a - 6d) mittausajoneuvossa olevalla merkintaiaitteel- 
10 la. 

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, 
etta ohjausmerkit maalataan kaivoskaytavan seiniin/kattoon mittausajoneu- 
vossa olevien maaliruiskujen (14) avulla. 

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma, tunnettu 
15 siita, etta ohjausmerkkina kaytetaan kohdistusmerkkia (6') ja/tai luettavaa 

paikka/tunnistetietoa (6"). 

4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen menetelma, tunnettu siita, 
etta ohjausmerkin yhteydessa oleva paikkatieto luetaan kaivosajoneuvossa 
olevalla lukulaitteella (12) ja vaiitetaan laitteen ohjausjarjestelmaile. 

20 5. Patenttivaatimuksen 1-3 mukainen menetelma, tunnettu sii- 

ta, etta kaivosajoneuvoja ohjataan kaivoksen operoitavan osuuden ulkopuolel- 
la sijaitsevasta ohjaushuoneesta kayttaen mainitun ohjaushuoneen ja miehit- 
tamattaman kaivosajoneuvon vaiilia langatonta tiedonsiirtoa, etta kaivosajo- 
neuvossa on valineet valokiilan tai vastaavan lahettamiseksi ainakin ajoneu- 

25 von molemmille sivuille, etta valokiilojen asemaa paikoitusmerkkeihin nahden 
tarkkaillaan kaivosajoneuvossa olevan yhden tai useamman videokameran 
avulla, etta kuva kaivoksesta vaiitetaan ohjaushuoneeseen kaivosajoneuvojen 
ohjaamista varten ja etta kallionporauslaite ajetaan videokameralla (9a - 9c) 
valitettavan ohjaustiedon perusteella asentoon, jossa valokiilat asettuvat en- 

30 nalta maaritellylia tavalla mittausajoneuvon kaivoskaytavaan tekemien kohdis- 
tusmerkkien suhteen. 

6. Mittausajoneuvo, joka kasittaa liikuteltavan alustan, ohjauslaitteet 
sen ajamiseksi kaivoksessa miehittamattOmasti kaivoksen operoitavan osuu- 
den ulkopuolelle sovitetusta ohjaushuoneesta, tietoliikenneyksikdn (13) oh- 

35 jaus- ja mittaustiedon vaiittamiseksi ohjaushuoneen ja ajoneuvon vaiilia seka 
ainakin yhden mittauslaitteen, jolla kaivoskaytava mitataan, tunnettu siita, 



9 



110806 



etta mittausajoneuvo kasittaa merkintaiaitteen ohjausmerkkien (6a - 6d) mer- 
kitsemiseksi kaivoskaytavaan muiden kaivosajoneuvojen ohjausta ja paikan 
maarittamista varten. 

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen mittausajoneuvo, t u n n e 1 1 u 
5 siita, etta mittausajoneuvo on varustettu yhdelia tai useammalla maaliruiskulla 

(14) ohjausmerkkien maalaamiseksi kaivoskaytavaan. 

8. Patenttivaatimuksen 6 tai 7 mukainen mittausajoneuvo, tun- 
nettu siita, etta mittausajoneuvo kasittaa vaiineet paikka/tunnistetietojen 
(6") merkitsemiseksi ohjausmerkin (6) yhteyteen. 

10 9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen mittausajoneuvo, tunnettu 

siita, etta mittausajoneuvo kasittaa vaiineet viivakoodin merkitsemiseksi oh- 
jausmerkin yhteyteen. 



Patentkrav 
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1. F6rfarande for bestamning av positionen for obemannade gruv- 
fordon, enligt vilket forfarande utgravda gruvgangar mats med hjalp av ett 
obemannat matfordon (3) och matinformationen anvands vid styrning av ett 

5 gruv-fordon, kannetecknat avatt gruvgangarna forses med styrmarken 
(6a-6d) som anvands vid styrning av gruvfordonet och att styrmarkena (6a-6d) 
markeras med hjalp av en markeringsanordning i matfordonet. 

2. Forfarande enligt patentkrav 1, kannetecknat avatt styrmar- 
kena malas p£ vaggama/i taket av gruvgangen med hjalp av malsprutor (14) i 

10 matfordonet. 

3. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 2, kannetecknat avatt 
som styrmarken anvands ett positionsmarke (6') och/eller lasbar positions- 
/identifikationsinformation (6"). 

4. Forfarande enligt patentkrav 3, kannetecknat avatt posi- 
15 tionsinformationen i samband med styrmarket lases med hjalp av en lasanord- 

ning (12) i gruvfordonet och formedlas till ett styrsystem i anordningen. 

5. Forfarande enligt patentkrav 1-3, kannetecknat avatt gruv- 
fordonen styrs fr&n ett manoverrum som ar beiaget utanfdr ett gruvavsnitt som 
skall manSvreras genom att anvanda tridlOs dataoverfOring mellan namnda 

20 manoverrum och det obemannade gruvfordonet, att gruvfordonet omfattar don 
for utsandning av en Ijuskagla eller motsvarande Stminstone till bada sidor av 
fordonet, att ljuskaglornas position i forhSllande till positionsmarkena overva- 
kas med hjalp av en eller flera videokameror i gruvfordonet, att bilden av gru- 
van formedlas till manoverrummet for styrning av gruvfordonen och att berg- 

25 borrningsanordningen p3 basis av styrinformation som videokameran (9a-9c) 
formedlar kors till en position dar ljuskaglorna pa ett forutbestamt satt placerar 
sig i forhallande till positionsmarkena som matfordonet gjort i gruvgangen. 

6. Matfordon som omfattar ett rorligt underlag, styranordningar for 
styrning av fordonet i en gruva frim ett manSverrum som ar anordnat utanfor 

30 ett gruvavsnitt som skall manovreras, en datakommunikationsenhet (13) for 
formedling av styr- och matinformation mellan mandverrummet och fordonet 
samt atminstone en matanordning med hjalp av vilken gruvgangen mats, 
kannetecknat avatt matfordonet omfattar en markeringsanordning for 
markering av styrmarken (6a-6d) i gruvgangen for styrning av andra gruvfor- 

35 don och bestamning av deras position. 
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7. Matfordon enligt patentkrav 6,kannetecknat avatt matfor- 
donet ar forsett med en eller flera malsprutor (14) f6r mSlning av styrmarken i 
gruvgangen. 

8. Matfordon enligt patentkrav 6 eller 7,kannetecknat avatt 
matfordonet omfattar don for markering av positions-/identifikationsinformation 
(6") i samband med styrmarket (6). 

9. Matfordon enligt patentkrav 8,kannetecknat avatt matfor- 
donet omfattar don for markering av en streckkod i samband med styrmarket. 
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FIG. 3 
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FIG. 7 



